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Q.01. Questions qui permettent d’expnmer Iebesoin

A qui rend-il service ? TL{-.:P SCJ lelny | '

Sur quoi agit-il ? *::r M_EE y %ha:c " k]

Do ual A Ssie e ks Q ath ;‘kﬁ-

Energie
hydraulique

Manipulateur de tubes
en béton

‘Emv'imn n.Om""‘L

Systéme de
production centrale

Technicien de
maintenance

FP sl E« tube en be Fon Cl‘ez JQ'PIQC"'( Pm's Pq c.cmvcau vers {]9 e oe s\‘ockwab
FC1 | Utiliser I'énergie hydraulique

FC2 | S’intégrer a I'environnement industriel

FC3 | Faciliter la tdche de maintenance

FC4 | Respecter les normes de sécurité
FC5 ,siq.daf}e( a Yo source cl’e’;\e(ace e’ﬂulm:}ue J\SpomuL. 7
FC6 b'.wb\f’h{ Quax tjo% de tubes Sourn-'s per L Sjs’é‘mﬁ' cle pﬁxluch'm wn lale . r
=4
\(

Q.03. Chaine fonctionnelle du manipulateur.
Détection des limites des mouvements

Tube en position
Consignes _|  Acquérir Traiter »| Communiquer == Ve”ic_::l;::r la
- Capteurs présence tube fomel e - Cables électriques d'états P
: C"'c ”tel"“ ": ; ":zt:"l"' & d"D;“ ae.comes; % SU - Voyants, Bips sonore, Afficheur
3 (FA¢
Galosix s o c@me nte L ——
| | |longitudinal et
m—  Alimenter Distribuer Convertir Transmettre »| transversal
p M i - Vari Muotawy Chion®
ac bite Variateurs de - Systémes de
Rlesge ki y Vitesse ‘EQP)\GKD“M'}. YV transmission Ciie:;;aplllce
——| Alimenter Distribuer Convertir »| Transmettre |- rotatifs
’ - : - Distributeurs \/31’ uv.b wu‘lqv@ Systémes de
h&me_&&ghqm (v, V, \!335!!! Ve ) transmission
lv\.jok (3 E-o‘u-‘f- v ‘ Tube en position horizontale

vers le poste de contréle
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" ael Iatif a la fonction «FT2». _ ,
j |
FT2 : Déplacer 3 Er::v;ef::a:q::fgr:;ation FT211 : Mesurer la vitesse Dynamo
longitudinalement un tube | | du chariot longitudinal tachymétrique

du chariot Iorl_gitudinal

mn b,:.h-. l?uer
thef chn
vayie ¥ ql-

Variateur de vitesse

FT213 : Détecter les Itmltes
du mouvement du chariot

_Io_ngitudinal

= Q.|\+¢u! sm de /

}‘MS de Jh&'

| | FT22 : Entrainer le chariot

FT221 : Convertir I'énergie

longitudinal électrique en énergie il Moteur M1
¢ mécanique de rotation
meire
2 E&?ﬁm‘cﬁ? : M= g Accouplement

Mhvchaud Jars Vaibee / élastique
Ceduc tewr -
FT223 : Adapter le = Réducteur a
mouvement de rotation engrenages
FT224 : Transformer le e -."

Q.05. FAST partiel relatif a la fonction «FT5»

mouvement de rotation en
mouvement de translation

b cemallane /

FT225 : Guider le chariot en
mouvement de translation

Boia o Raid /

_—

FT226 : Arréter le
mouvement du chariot

e/

longitudinal

FT51 : Commander

A n

plateau rotatif
moteur en

FTS : Pivoter un (o fhesuement de FT511 ; Traiter les informations API
tube de 90° rotation du plateau
rotatif moteur Dk b
| FT512 : Distribuer I'énergie hydraulique Laov ﬁ. qlﬂ
|| FT513 : Détecter la position angulaire Capteurs de
limite du plateau moteur position
FT52 : Entrainer le Vg,r. ~

FT521 : Convertir |'énergie hydraulique
en énergie mécanique de translation

R,jéraua Y e

mouvement

FT522 : Transmettre la puissance au
plateau rotatif moteur

Sphme

ot d\w nQ
|| FT523 : Transformer le mouvement de
translation en mouvement de rotation -/
|| FT524 : Guider le plateau rotatif moteur CarBind~
dans la méchoire droite da la pince [95) _/
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Q.OG La pulssance Pc en (W) nécessaore pour déplacer le chanot Iongltudmal

F:;'; ‘;‘#,;:v;,;.;_;j;; ARG éﬂ »mo I | 35.319._-. W LTI

1 90 . I < - I T " . N LI ) 1 | [ =
oy _ % L I |
Q.07. La pulssance Pm en (W) que dout développer Ie moteur M1 m Q_Gi,zs
! ; P _..:._,u-__-___ 9 1 .___\'fi

__Ih_x I]‘_r = P.,\ 2| £l 315‘5’11 _ ___l.;f)iﬁé__\b!__.___. L 0 R
JUSY N, "N (. . o P '-'-'—"——q'tLrl'ﬁ— L 0{5“—-“ Oih e Pt o B
QDB La vitesse de rotatipn maximale w; en (rad/s) et N1 en (tr/min) du plgnonl _ _ (C‘), q‘}'
AR % .@.c_;f Av«.. fb,_ JL A.mm du P.anan;.' b,,: oz T

oo Vamgt R et i Ty nd& ﬂ.‘éc.._z=; d
SN Dh | | ™24 | boxb2Ha0 225 | N _—9 2“”

Q.OS Le rapport de réductlon k du réducteur . q-’ IS 25

DL AN S AP NER N R RPRLY ¢ TR
22} | g,a,; I Z?ﬁ | Ay X0 !2{3. ol
Q.10. Déduction de Nm en (tr(min). 6! q'l ,25
K= N ol e e uoe, 3 I R R RN
R | 1 T"! '*“T ' A

Q.11. Validation du choix du moteur M1 et justification. ( O[ ‘IO,J'

P = ; ,lC-..__ - 5_31_.__2 A 5,456 kKW' Valeuwy Eupdnwr Qa. iSS eunce
m f ’\t!._"].% 019250! "_| ll‘ ) L L. 83“
L] | [ 18 H;_,_c[% 9«: naPdul nuJ— pas valide T T ="

Q.12. Le type du moteur M1.

hopaldal i UV S REp P T T T

Q.13. Schéma de I'accouplement élastique et justification de son emploi. ( @ Q. (IO
Schéma Justification
e ] _!lc J:&pﬂ_dl_@&mxphm_enl- J:c?lue _Je_\_f#_hj::. .clt:(g’a-—kp_ J_ca.t-f;ltﬁﬂ
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Q.15. La référence du vanateur de wtesse

.--_:'- & '---b/g(. Gu.g *‘P\erm\quc

/(//ﬁxl_ /0,25

ﬂe}gﬂance dmhwur;af@uf

Mv Mubbsar\m T AP

Q.16. Valeur de Ia tension Upr en (V) délwrée par la DT pour Ia vitesse de rotation Nm 2161 tr[min /0,25

| Upp= kt Nm- fhm

4% (O !

1
| T | |

1“ d _
Rq" - :__:5 qg_v I A)f{/(

Q.17. Type du signal a la sortie de la dynamo tachymétrique DT.

é\
Q

b

QeQa

00
01
11
10

Q.18. Tableau de Karnaugh de la variable de sortie (b) de I'afficheur et son équation.

QpQc
00 01 11 10
1) i o | (4
.| ® o |(4
(4 L | o | o
\4 | o o) o
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Q.19. Logigramme du segment «b».

Qa Qs Qc Qp - | i

e
_______ BN | EEEHIEEEN IS EENEN] | ARE
Ve \ V5 HEE : L i ' HERER _(' O
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Q21.le vérin utilisé est-il capable de fourmr cette force ? Justifi catwn
. | t | | | 1 | !
B E L P Tr(b‘- ), 490‘10__._;4_ (0.063,4 oow)
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Q.ZB Déductlon de Ia wtesse de déplacement du vérin Vd en (mls)
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19. Logigrmme u see »

1
Qa Qs Qc Qb - [
Q 20 Vérm pour réallser ce plvotement (rotation du pngnon 73 dans le sens 1), - /0,25

1M ISV 1
r\r\
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Q 21, Le vérin utilisé est-il capable de fournir cette force ?Justlf catlon

Q.22. Le déplacement Cx en (mm) de la tlge du vérin nécessaire pour plvoter le tube de 90°.

P
FS AP sl 9 s
C‘L- E T"‘_" _(? : ‘B*L,,Zl;, mm 1l 2
|5 oh el (= (a1 E N b S
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Q.23 Déductlon de Ia wtesse de déplacement du vérm vd en (m/s) .
NN BuN Ca i %ﬂi 3 sl\, uﬂ, mzs
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. Référence du rn capable de pivoter les tubes de 5 tonnes. y .
ReRrence du vetin - bHB0440. _@(

Q.25. Le nom complet du dlstributeur ava. . ~— 1025

S [ IS .

'DTsh.‘bakw: L7z monosbuble & Comm __v{Hé_'_f

Q.26. Le schéma hydraulique de puissance des vérins V4 et V5 dans la position relative au Sens 2.

&K

o QO Ll
4Y2 @)Sensz r—‘ iy
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H
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Q.27. Classes d’ équwalence AetBdu pIateau moteur. /_1 /0,5
A .._..6?_ .Q? i '_'. 4 —tt T s I Wl ;| | _T o] [ ) O 1 _/ ..@_ﬂ. .
73, 90,92, 34,63, 6 &5, (gb__, 1] (10 ol ) o A AL L] e
B 37— .5 ’ !'I + - — K—/,—/‘-..,
Q.28. Nom de la liaison entre les classes A et B et solution constructive choisie pour la réaliser. =S J>\ /0,5
Nom de la liaison Solution ounstrucﬂve choisie pour la réaliser N T
' ok . _ [\ t
EULQE_#___: _‘___Gsu.; %_tok‘m_&a._- \mvr VEL _&‘S{QM SR
n t |
i T T 089 A wawkencis cusiFianhser Loavnecia ) o F MR

Q.29. Tableau des repéres des piéces entre lesquelles il y’a une liaison encastrement et solution con((r;tv T4

utilisée.
Pices Nom de la liaison Solution constructive utifisée
65 et 66 Encastrement Parvisd’ assemblage

EEEL . J IREEEEN Encastrement [ velte + Amm 4\’uh

g | e
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